6-DOF Haptic Deviceを用いた工作機械操作インターフェイスの開発 by 山岸 佑羽
修 士 論 文 の 和 文 要 旨 
 
研究科・専攻 大学院 電気通信大学 学研究科 知能機械工学 専攻 博士前期課程 
氏    名 山岸 佑羽 学籍番号 0834066 
論 文 題 目 6-DOF Haptic Device を用いた工作機械操作インターフェイスの開発 













ャルリアリティ技術の 1 つである Haptic Device（以下 HD）を用いることを検討している．  






そこで本研究では，6 自由度の力覚を呈示する HD を用いることで，より現実に近い力覚を呈
示させることができ，システムの操作性の向上を確認できた． 
また，補助機能として除去形状と工具の有効切刃以外の部分との干渉を回避する機能と，割り
出し加工を根底とした工具軸を任意の姿勢で固定する機能を実装することで，より直感的かつ安
全に工具経路を生成できたことが確認できた． 
 
 
